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^^"^^ slSa?''^'''**"'*'^*""^ Verfahren zur Steuerung des Einlaufs von Blattgut 



Staplerrad 

(57) In einer Blattgutstapelvorrichtung, insbesonde- 
re einem Splralfachstapler, wird die relative Lage einer 
Gruppe von Slattern 7A. 78 ennittelt. belspielsweise der 
Abstandt^ zwischen den Slattern oderdie Gesamtlange 
tL von einander uberlappenden Slattern. Ein Blattgut- 
sensor 16 ist zu diesem Zweck in grolBem Abstand vor 
dem Eingabepunkt 15 angebracht. so da3 Unregelma- 
Qigkeiten wie Abstand und/oder Uberlappung innerhalb 
der Gruppe von Slattern 7A, 7S beriicksichtigt und ent- 
sprechende MaBnahmen getroffen warden konnen. 



in ein 



noch bevor das vorauseilende Blatt 7A in ein Stapler- 
fach 2 des Staplerrads 1 einlauft. Je nach Art derfest- 
gestellten UnregelmaBlgkeit wird das Staplerrad 1 an- 
gehalten, abgebremst oderbeschleunigt, urn ein kollisi- 
onsfreles Einlaufen der Gruppe von Slattern in ein ge- 
meinsames Ablagefach 2 oder in getrennte Ablagefa- 
cher 2 zu ermoglichen. in besonderen Ausfuhrungsfor- 
men wird auf die Slattgutgeschwindigkeit mittels sepa- 
rat steuerbaren Transportstreckensegmenten 12a, 12b 
und/oder auf den Eingabepunkt 15 mittels eines Regel- 
fingers 8 EinfluB genommen. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft eine Blattgutstapelvor- 
richtung. insbesondere Spiralfachstapler, sowie ein Ver- 
fahren zur Steuerung des Einlaufs von Blattgut In Abla- 
gefacher eines kontinuierlich Oder intermittierend rotle- 
renden Slaplerrades. 

[0002] Spiratfachstapler werden beisplelswelse in 
Blattgutpruf- und -sortlervorrlchtungen eingesetzt In 
welchen Blattgutstapel, beispielsweise Banknotenbun- 
del, zunachst verelnzelt werden, anschlie3end zu Priif- 
zwekken durch eine Sensorik hindurchgefuhrt werden 
und schlieBlich mittels Splralfachstaplern in verschlede- 
nen Stapein abgestapelt werden. Die Funktion der Spi- 
ralfachstapler besteht dabei darin, die antransportierten 
Einzelblaner durch das Unnlenken in eine spiralformige 
Bahn vor ihrer endgultigen Ablage abzubremsen. Es ist 
dabei in den meisten Anwendungsfailen unkritisch, 
wenn beim Abslapein nichl jedes Ablagefach des Sla- 
pelrades mit einem Blatt belegt wird Oder wenn ein Ab- 
lagefach ausnahmsweise nnit mehr als einem Blatt be- 
legt wird. 

[0003] Es ist jedoch darauf zu achten , daB die Blatter 
inn IV/loment ihrer Ubergabe ans Staplerrad nicht mit ei- 
ner die Ablagefacher trennenden Trennwand kollidie- 
ren. Die Vorderkante eines Blattes sollte daher dem 
Staplerrad in einem idealen Eingabepunkt zwischen 
zwelTrennwanden zugefQhrt werden, um ein kollisions- 
freies und vollstandlges Einlaufen des Blattes in ein Ab- 
lagefach sicherzustellen. Da die Blatter aufgrund von 
Schlupf im Transportsystem oder aufgrund unterschied- 
licher Blattfomiate nicht immer in synchronem zeltlichen 
Abstand In das Staplerrad einlaufen. stellt sich das Pro- 
blem der exakten Einlaufsteuerung unabhangig davon, 
ob das Staplen^ad intemnittierend oder kontinuierlich ro- 
tiert. In beiden Fallen ist es notwendig, eine asynchrone 
Blattzufuhrung und das rotierende Staplerrad so zu syn- 
chronisieren. daB jedes Blatt vollstandig und kollisions- 
frei in ein Ablagefach des Staplerrades iibergeben wird. 
[0004] In der DE 27 56 223 C2 wird vorgeschlagen, 
bei vorgegebener, konstanter Rotationsgeschwindig- 
keit des Staplerrades die Abweichung des einzelnen 
Blattes von seiner Idealen Lage mittels einem Sensor 
quantltativ zu bestimmen und die Blattvorderkante mit- 
tels eines Fingers im Moment der BlattCibergabe um el- 
nen zur ermittelten Abweichung proportionalen Betrag 
soweil herunler zu driicken, daB die Blattvorderkante im 
idealen Blatteingabepunkt in das Ablagefach einlauft. 
Die quantitative Messung der Lageabweichung erfolgt 
in einem Abstand vor der Ubergabestelle, damit ausrei- 
chend Zeit zur EInfluBnahme auf die Blattvorderkante 
durch individueiles Auslenken des Fingers zur Verfu- 
gung steht. 

[0005] In den GB 2 168 687 A und EP 0 082 195 B1 
wird anstelle des EinfluBnehmens auf die Blattvorder- 
kante vorgeschlagen, die Positionierung des Staplerra- 
des zu beeinflussen, indem zunachst die Blattvorder- 
kante eines herannahenden Blattes in einer bestimmten 



Entfernung vor der Ubergabestelle detektiert wird und 
daraufhin die Schrittgeschwindigkeit des Staplerrads 
abhangig von der Transportgeschwindigkeit des Blatts 
kurzfrtstig so beeinfluBt wird. daB die Blattvorderkante 
5 im idealen Eingabepunkt in ein Ablagefach des Stapler- 
rads einlauft. 

[0006] Nachteilig an dem letztgenannten Losungs- 
vorschtag ist, daB bei dicht aufeinanderfol^enden Blat- 
tern sehr hohe Beschleunigungen des Staplerrads not- 

10 wendig sind, um das nSchste Ablagefach rechtzeitig in 
die ideale Einlaufpositionzu bringen, Ein weitererNach- 
tell ergibt sich im Zusammenhang mit sich uberlappen- 
den Slattern, was insbesondere bei der Verarbeitung 
von gebrauchten Banknoten aufgrund deren schiechten 

IS Zustands auftreten kann. 

[0007] In solchen Fallen ist die Wahrscheinlichkeit 
hoch. daB das hintere Blatt nicht vollstandig erfaBt und 
aus dem Staplerrad herausgeschleudert wird. 
[0008] Aufgabe der vorllegenden Erfindung isl es da- 

20 her, eine Blattgutstapelvorrichtung sowie ein Verfahren 
zur Steuerung des Einlaufs von Blattgut in Ablagefacher 
eines Staplerrades zur Verfugung zu stellen, wobei das 
Staplerrad so beeinfluBt wird, daB auch bei sehr kurzen 
Blattabstanden oder sich uberlappenden Btattem ein 

25 definiertes Abstapein ermoglicht wird. 

[0009] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaS durch 
ein Verfahren und eine Blattgutstapelvorrichtung mit 
den Merkmalen der unabhangigen Patentanspruche 
gelost. Vorteilhafte Ausfiihrungsfomnen der Erfindung 

30 sind in davon abhangigen Anspruchen angegeben. 
[0010] Wahrend im Stand der Technik das Heranna- 
hen einer Blattvorderkante emnittelt und ausgewertet 
wurde, um aufgrund der emiittelten Daten MaBnahmen 
zu treffen, die dazu geeignet sind, ein kollisionsfreies 

35 Einlaufen des Blattes in ein Ablagefach sicherzustellen, 
sieht die Erfindung vor, daB auch eine Gruppe oder 
Gruppen von mindestens zwei Slattern sensorisch er- 
faBt und ausgewertet werden konnen, und daB anhand 
des Auswerteergebnisses fur diese Gruppe oder Grup- 

40 pen von BlSttern MaBnahmen getroffen werden, die da- 
zu geeignet sind, eine zuverlassige Obergabe aller Blat- 
ter dieser Gruppe in die Ablagefacher des Staplerrades 
zu gewahrleisten. Indem die Auswertung nicht nur das 
nachste herannahende Blatt sondern zumindest die bei- 

45 den ndchsten herannahenden Blatter berucksichtigt, 
wird es mogllch, den Einlauf der Blatter ins Staplen-ad 
vorausschauend fur die gesamle Gruppe von Slattern 
zu steuern. Insbesondere kann die Kinematik des Stap- 
lerrades vorausschauend beeinfluBt werden, wobei sich 

so die Beeinflussung auf die Lage und/oder Geschwindlg- 
keit und/oder Beschleunigung des Staplerrades bezie- 
hen kann. 

[001 1 ] Zu diesem Zweck ist ein Blattgutsensor vorge- 
sehen, der ein Oder mehrere Informationen uber das 
55 herannahende Blattgut ermittelt, beispielsweise den 
Abstand zwischen zwei Slattern, die Lange eines Blat- 
tes bzw. die Gesamtlange mehrerer sich uberlappender 
Blatter, die Gesamtdicke mehrerer sich uberlappender 
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Blatter, oderandere Informationen, welche Riickschlus- 
se auf die relative Lage von zwei Oder mehr Blattern zu- 
lassen. 

[001 2J Der Blattgutsensor wird zweckmaBiger Weise 
in einem ausreichenden Absland vor dem Staplerrad 
angeordnet, damit die Information uberdas nachfolgen- 
de Blatt relativ zum vorangehenden Blatt ausgewertet 
und eine entsprechende Einf luBnahme auf das Stapler- 
rad vorgenommen warden kann, bevor das vorauseilen- 
de Blatt in ein Ablagefach des Staplerrads einzulaufen 
beglnnt. Der Abstand zwischen dem Staplerrad und 
dem Blattgutsensor sollte daher einer Lange entspre- 
chen, die sich aus der maximalen Lange der zu bear- 
bejtenden Blatter, dem normalen Abstand zwischen den 
Blattern und einer zusatzlichen Strecke zusammen- 
setzt, wobei die zusatzliche Strecke abhSngig von der 
Transportgeschwindigkeltso zu bemessen 1st, daB aus- 
relchend Zeit zur Auswertung der Blattgutsensorinfor- 
malionen und geeigneten Einffuanahme auf den indivi- 
duellen BlattfluB zur Verfugung steht. 
[0013] Eine bevofzugte Ausfuhrungsform der Erfln- 
dung sieht vor, die Abstandsmessung zwischen zwei 
Blattern und die Gesamtlangenmessung der Blatter 
bzw. einander uberlapponder Blatter miteinander zu 
kombinieren. Dies ist in einfacher Weise mit einem ein- 
zigen Blattgutsensor moglich, der beisplelsweise als 
LIchtschranke ausgebildet setn kann und sich vorzugs- 
weise In dem zuvor beschriebenen Abstand zum Stap- 
lerrad befindet. Mittels der Lichtschranke laBt sich das 
Vorhandensein von Blattgut im Transportweg problem- 
los feststellen. Dabei dient die Zeitspanne, die zwischen 
zwei aufeinanderfolgenden Blattern vergeht. als MaB 
fur den Abstand zwischen den Blattern und die Zeit- 
spanne, die zwischen der Abstandsmessung vergeht, 
als MaB fur die Lange eines Blattes oder einer Gruppe 
von Blattern. Wenn das ermittelte Abstands- und/oder 
LangenmaB in unzulasslger Weise von einem vorgege- 
benem Schwellenwert abweicht, wird von einem verge- 
gebenen, mit der Blattgutvereinzelungsrate synchroni- 
slerten Bewegungsablauf des Staplerrads gezielt abge- 
wichen und auf das Staplerrad entsprechend dem indl- 
viduell ermitteiten BlattfluB EInfluB genommen, indem 
das Staplerrad entweder beschleunigt, abgebremst 
Oder angehalten wird oder nur mit sehr geringer Ge- 
schwlndlgkeit rotiert. 

[0014] Je nach Art der festgestellten UnregelmSBIg- 
keit sind beisplelsweise folgende MaBnahmen denkbar: 
Wird ein Abstand zwischen zwei Blattern festgestellt. 
der unter einem Mindestabstand liegt, so kann das 
Staplerrad kurzzeitig angehalten werden oder mit sehr 
geringer Rotationsgeschwindigkeit drehen, damit beide 
Blatter in ein gemeinsames Ablagefach einlaufen kon- 
nen. Alternativ kann die Rotationsgeschwindigkeit des 
Staplerrads kurzfristig erhoht werden, um den verkurz- 
ten Abstand auszugleichen. so daB die beiden Blatter 
in getrennte Ablagefacher einlaufen. 
[0015] Uberschreitet der ermittelte Abstand einen 
vorgegebenen Maximalabstand. so bietet es sich an. 



das Staplerrad kurzzeitig abzubremsen, um dem ver- 
groBerten Abstand Rechnung zu tragen, so daB beide 
Blatter zuverlassig in voneinander getrennte Ablagefa- 
cher einlaufen. 

5 [0016] Uberschreitet die emnittelte Lange eines Blat- 
tes bzw. einer Gruppe von sich uberlappenden Blattern 
eine vorgegebene Maximallange. so kann das Stapler- 
rad angehalten werden oder mit geringfiigiger Ge- 
schwindigkeit rotieren oder zumindest sowelt abge- 

10 bremst werden. daB alle Blotter dieser Gruppe von Blat- 
tern in einem gemeinsamen Ablagefach vollstandig auf- 
genommen werden. Sofern nicht noch vor dem Einlau- 
fen dieser Blattgruppe in das Ablagefach festgestellt 
wird. daB das nachste Blatt oder die nachste Blattgrup- 

is pe mit einem ausreichenden Abstand folgt, wird das 
Staplerrad sinnvollerweise angehalten, damit auch das 
nachstfolgende Blatt bzw. die nSchstfolgende Blattgrup- 
pe In das selbe Staplerfach einlaufen kann. Erst wenn 
wieder ein ausreichend groBer Absland ermittell wird, 

20 wird das Staplerrad auf das nachste Ablagefach posi- 
tioniert und gegebenenfalls wieder von der individuellen 
BlattfluBsteuerung auf die synchronisierte Steuerung 
(Synchronisation der Staplerradrotationsgeschwlndig- 
keit mit der Blattgutvereinzelungsrate) umgestellt, 

25 [0017] Fur den Fall, daB eine Gruppe von einander 
uberlappenden BlSttern mit einem Dickensensor ermit- 
telt wird, bietet es sich an. das Staplerrad anzuhalten, 
da eine Aussage uber die Gesamtlange der einander 
uberlappenden Blatter und somit eine Aussage uber die 

30 Zeitdauer, die die Blatter zum Einlaufen in das Ablage- 
fach benotigen. nicht ohne weiteres moglich ist. Das 
Staplerrad wird erst dann auf das nSchste Ablagefach 
positloniert, wenn wieder ein ausreichender Abstand 
zwischen zwei Blattern bzw. Blattgruppen festgestellt 

35 wird. 

[0018] Wird hingegen zusatzlich zur Gesamtdicke 
auch die Gesamtlange der sich uberlappenden Blatter 
ermittelt und ausgewertet, so laBt sich exakt feststellen, 
an welcher Stelle die Uberlappung beglnnt und endet. 

^0 Unter diesen Voraussetzungen ist es moglich, dutch 
zeitlich exakte kurzzeitige Beschleunigung des Stapler- 
rads eine Trennung der sich uberlappenden Blatter der- 
art zu erreichen, daB die Blatter in voneinander getrenn- 
te Ablagefacher einlaufen. Es muB allerdings sicherge- 

45 stent werden, daB keine allzu heftigen Beschleunigun- 
gen und Geschwindigkelten des Staplerrades das Ein- 
laufen der Blatter verhindern oder ein Herausschleu- 
dern verursachen. 

[0019] Fur die meisten der vorgenannten Ausfuh- 
50 rungsformen ist es sinnvoll, einen Geschwindigkeits- 
sensorzum Ermittein der Blattguttransportgeschwindig- 
kert vorzusehen, um die Ablagefacher des Staplerrades 
abhangig von der Zeitspanne, die zum Transport des 
Blattguls zum Staplerrad verbleibt, rechtzeitig positio- 
55 nieren zu konnen. Des weiteren kann die Transportge- 
schwindigkeit bei der EinfluBnahme auf die Kinematik 
des Staplerrades derart beriicksichtigt werden, daB das 
Einlaufen eines Blatts oder einer Gruppe von Blattern 
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in ein Ablagefach gerade abgeschlossen ist. bevor das 
nachste Blatt oder die nachste Gruppe von Blattern in 
das nachstfolgende Ablagefach einlauft. 
[0020] Vorteilhafterweise rotiert das Staplerrad mrt 
einfacher oder mehrfacher Synclirongeschwindigkeit, 
wobei die Synchrongeschwindigkeit sich aus der 
Nennvereinzlerrate (Blatter pro Minute) und der An- 
zahl np der Ablagefacher pro Umdrehung ergibt. Eine 
mehrfache Synchrongeschwindigkeit fiihrt dazu, daB im 
Nennbetrieb der Maschlne, d. h. be! synchronisierter 
Vereinzlerrate und Staplerradgeschwindigkeit, nicht je- 
des Fach des Staplerrades mit einem Blatt belegt wird. 
Dadurch verringert sich das Risiko, daB sich aufeinan- 
derfolgende Blatter beim Abstapein behindern, wenn 
sie mit Knicken oder Falten aufeinanderprallen. Beim 
Einlaufen einer Gruppe von Blattern mit klelnen Abstan- 
den kann dann gezielt jedes Ablagefach mit einem Blatt 
belegt werden, um die Dauer der Posltionierung des 
Slaplerrads auf das nachste gewOnschte Ablagefach zu 
verringern. 

[0021] Eine besondere Ausfuhrungsform der Erfin- 
dung sieht vor, daB zusatzlich zur oder anstelle der Be- 
einflussung der Kinematik des Staplerrades die Blatt- 
gutgeschwindigkeit in mindestens einem Teilbereich der 
Blattguttransportstrecke beeinfluBt wird, um unregel- 
maBig beabstandete Blatter oder sich uberlappende 
Blatter auf einen normierten Abstand zu bringen, so daB 
das Einlaufen einesBlattesje Ablagefach haufigermog- 
lich wird. Dazu ist etn Transportsystem vorgesehen, 
welches mindestens ein Transportstreckensegment be- 
sltzt, dessen Transportgeschwindigkeit abhangig von 
den Blattgutsensorinformationen beeinfluBbar ist. 
[0022] GemaB einer weiteren besonderen Ausfuh- 
rungsform der Erfindung kann zusatzlich zur oder an- 
stelle der Beeinflussung der Kinematik des Staplerrads 
eine EinfluBnahme auf die Blatter mittels einem oder 
mehreren Regelfingern erfolgen, wie dies grundsatzlich 
in der einleitend erwahnten DE 27 56 223 02 beschrie- 
ben wird, auf deren Offenbarungsgehalt hier insoweit 
explizlt Bezug genommen wird. 
[0023] Nachfolgend wird die Erfindung beispielhaft 
anhand der begleitenden Zeichnungen beschrieben. 

Darin bedeuten: 

[0024] 

Fig. 1 zeigt einen Spiralfachstapler gemaB der vor- 
liegenden Erfindung; 

Fig. 2 zeigt das Prinzip der Abstandsmessung; 

Fig. 3 zeigt das Prinzip der Gesamtlangenmessung; 
und 

Fig. 4 zeigt das Prinzip der Gesamtdlckenmessung. 
[0025] Die in Fig. 1 schematisch dargestellte Gesamt- 
ansicht eines Sptralfachstaplers zeigt ein Staplerrad 1 



mit einer Anzahl spiralformig uber den Umfang verteilter 
Ablagefacher 2. die durch Trennwande 20 gebildet wer- 
den. Das Staplerrad 1 dreht in Pfeilrichtung 10 und 
nimmt Blatter 7A, 78. die uberein in Pfeilrichtung 11 an- 

5 getriebenes Transportsystem 5 zugefuhrt werden, in 
den Ablagefachern 2 auf und transportiert die Blatter in 
Umfangsrichtung des Staplerrades 1 , bis sie schlieBlich 
durch einen Abstreifer 4 aus den Ablagefachern 2 ge- 
zogen werden und auf einen Stapel 3 fallen. Die spiral- 

10 formig gekrummten Trennwande ubernehmen dabei die 
Funktion, die antransportierten Blotter 7A, 7B kontinu- 
ierlich abzubremsen. 

[0026] Im Falle eines kontinuierlich angetriebenen 
Staplerrads 1 ist es von Bedeutung, daB das Blatt 7A 

15 im optimalen Eingabepunkt 15 in das Ablagefach 2 ein- 
lauft, so daB das Blatt 7A vollstandig in das Ablagefach 
2 eingelaufen ist, bevor die untere Trennwand 20 des 
Ablagefachs 2 den Eingabepunkt 15 durchlSuft. 
[0027] Im Normalbetrieb isl die Rotation des Slapler- 
rads 1 , unabhSngig davon ob das Staplerrad 1 intermit- 
tierend oder kontinuierlich rotiert, mit der Vereinzelungs- 
rate synchronisiert und rotiert mit der Synchronge- 
schwindigkeit V3, die sich ergibt aus der Nennvereinz- 
lerrate r^, d. h. der Anzahl der pro Minute vereinzelten 

2s Blatter, und der Anzahl np der uber den Umfang des 
Staplerrads 1 gleichmaBig verteilten Ablagefacher2 als: 

vs = r^/nF. 

30 

[0028] Vorzugsweise rotiert das Staplerrad mit einer 
dem VIelfachen der Synchrongeschwindigkeit entspre- 
chenden Geschwindigkeit. 

[0029] In groBererEntfernungzum Staplerrad 1 ist ein 

35 Blattgutsensor 1 6 angeordnet. Der Blattgutsensor 1 6 ist. 
als Lichtschranke ausgefiihrt und detektiert das Vorhan- 
denseln bzw. Nichtvorhandensein von Blattgut im 
Transportsystem 5. Zwischen dem Blattgutsensor 16 
und dem Staplen^ad 1 ist in der Nahe des Staplerrads 1 

40 etn Naherungssensor 6 angeordnet, der ebenfalls als 
Lichtschranke ausgebildet ist und dazu dient, die Vor- 
derkante eines sich nahernden Blattes 7A zu detektie- 
ren. Auf diesen Naherungssensor 6 kann unter Umstan- 
den verzichtet werden, wie nachfolgend noch eriautert 

45 wird, Insbesondere wenn ein Biattguttransportge- 
. schwindigkeltssensor 17 vorgesehen ist. 
[0030] Bel einer synchronisierten Vereinzelung von 
gleichartigen Blattern ohne auftretende UnregelmaBig- 
keiten (Abstandsvariationen oder Uberlappung von 

50 Bldttern) ergibt sich eine synchronisierte Taktlange tQ 
aufeinanderfolgender Blatter 7A, 7B, die zur Vereinze- 
lungsrate v^^ umgekehrt proportional ist und sich zusam- 
mensetzt aus einer Zeitspanne tL (Nonnlange), das ist 
die Zeit, die ein Blatt benotigt, um uber einen beliebigen 

55 Punkt des Transportsystems transportiert zu werden, 
und einer Zeitspanne \^ (synchronisierter Abstand), die 
zwischen zwei aufeinanderfolgenden Blatter 7A, 7B ver- 
geht. 
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[0031] Sowohl der synchronisierte Abstand als 
auch die Normiange t|, werden mit dem Blattgutsensor 
1 6 ermittelt. 

[0032] Der Abstand zwischen dem Naherungssensor 
6 und dem Blattgutsensor 1 6 ist groBer als die synchro- 
nisierte Taktlange to gewahit, so daB zu dem Zeitpunkt, 
wenn das vorauseilende Blatt 7A den Naherungssensor 
6 erreicht. bereits eine Auswertung der vom Blattgut- 
sensor 16 gelleferten Infonnationen durch eine Auswer- 
teeinrichtung 1 8 erfolgt ist und f eststeht, ob die synchro- 
nisierte Taktlange Xq zwischen den beiden aufeinander- 
folgenden Biattern 7A, 7B innerhalb vorgegebener To- 
leranzgrenzen llegt Oder ob eine unzulassige Unregel- 
m§Bigkelt beispielswelse im Abstand zwischen den bei- 
den Biattern Oder in derGesamtlange eines Blattes bzw. 
einer Gruppe von Biattern vortiegt. In dem Moment, in 
der der Naherungssensor 6 das Ankommen eines Blat- 
tes 7AfeststeHt. liegtsomitberelts eine Information uber 
die Lage des nachstfolgenden Blatts 7B vor, so daB eine 
Beeinflussung der KInematik des Staplerrads 1 abge- 
stlmmt auf den individuellen, asynchronen BlattfluQ er- 
folgen kann. Im einfachsten Fall wird das Staplerrad 1 
angehalten, um ein Einiaufen von einanderuberlappen- 
den Biattern oder mit engem Abstand aufeinandcrfol- 
genden Biattern in ein gemeinsames Ablagefach 2 zu 
ermoglichen, und erst dann, wenn der Abstand zwi- 
schen zwei aufeinanderfolgenden Biattern 7A, 7B iiber 
einem Mindestabstand liegt, wird das nachste Ablage- 
fach 2 des Staplerrads 1 in die Einlaufposition gebracht. 
Uber die exakte Posltionierung des Staplerrads infor- 
miert ein P.ositionssensor 14, der die Staplerradposltion 
anhand einer Kontaktscheibe 1 3. f eststellt und an die 
Auswerteeinheit 18 weiterleitet. Hat der Positionssen- 
sor 14 nur eine Aufldsung, die der Anzahl der Ablage- 
facher2 bzw. der Trennwande 20 entspricht. kann eine 
hohere Auflosung dadurch erreicht werden. daB zusatz- 
(ich zum Positionssensor 1 4 Infomiationen des Antriebs 
des Staplerrads 1 ausgewertet werden. Wird der Antrieb 
von einem Schrittmotor gebildet. konnen beispielswelse 
die vom Schrittmotor getatigten Schritte gezahft wer- 
den. Da bekannt ist, wie viele Schritte zwischen jeweils 
zwei Trennwanden 20 bzw. Ablagefachern 2 liegen, 
kann somit die exakte Position bestimmt werden. 
[0033] Anhand der Rguren 2 bis 4 wird nun das Er- 
fassen verschledener UnregelmSBIgkeiten und die dar- 
auf zu treffenden MaBnahmen nSher beschrieben. Ge- 
zeigt ist jeweils schemalisch ein Ausschnitl aus dem 
Transportweg des Blattguts 7 in Richtung des Pfeils, wo- 
bei die BIStter 7A. 7B bzw. 7A. 7B, 7C jeweils eine Grup- 
pe von Biattern definieren, deren relative Lage zueinan- 
der mittels dem Blattgutsensor 16 ermittelt und ausge- 
wertet wird, um anhand des Auswerteergebnisses eine 
geeignete Beeinflussung der Kinematik, d. h. der Lage, 
der Geschwindigkeit oder der Beschleunigung, des 
Staplerrads 1 vorzunehmen. Dabei bezeichnet to die 
synchronisierte Taktlange, d. h. den Abstand zwischen 
zwei aufeinanderfolgenden Biattern Im synchronisierten 
Betrieb ohne auftretende UnregelmaBigkeiten, die sich 



zusammensetzt aus dem synchronisierten Abstand t^ 
und der Lange t,_ des zu verarbeitenden Blattguts, wie 
zuvor eriautert wurde. 

[0034] Fig. 2 zeigt den Fall einer UnregelmaBigkeit 
5 des Abstands zwischen den Biattern 7A, 7B. Der tat- 
sachliche Abstand zwischen den Biattern 7A, 7B die- 
ser Gruppe von Biattern istkleinerals der synchronisier- 
te Abstand t^. Wenn kelne MaBnahmen getroffen wer- 
den, kann dies zur Folge haben, daB das nacheilende 

10 Blatt 7B mit seiner vorderen Blattkante noch in das Ab- 
lagefach 2 einlauft, in welchem bereits das vorausein- 
lende Blatt 7A aufgenommen wurde, so daB das nach- 
eilende Blatt 7B mit der Trennwand 20 kollidiert. Indem 
der Naherungssensor 6 das Ankommen des vorausei- 

15 lenden Blatts 7A zu einem Zeitpunkt ermittelt, an dem 
die UnregelmaBigkeit des Blattabstands bereits erkannt 
und ausgewertet ist. kann eine geeignete MaBnahme 
getroffen werden, um diese Kollision zu verhlndern. 
[0035] Beispielswelse kann das Vereinzlerrad 1 an- 

20 gehalten werden, damit alle ankommenden Blatter 7A, 
7B, ... in einem gemeinsamen Ablagefach 2 aufgenom- 
men werden konnen, bis der Blattgutsensor 16 einen 
ausreichend groSen Abstand t'g ^ t^ zu einem nachfol- 
genden Blatt 7C oder einer nachfolgenden Gruppe von 

25 Biattern meldet, der ein Weitertakten des Stapelrads zu- 
laBt. Andererseits, wenn durch den Geschwindigkeits- 
sensor 1 7 Informationen uber die Blattguttransportge- 
schwindigkeit vorliegen und bei der Beeinflussung der 
Kinematik des Staplerrads 1 berucksichtigt werden, ist 

30 es auch moglich. die Rotationsgeschwindigkeit des 
Staplerrads 1 gezieft so zu beeinflussen, daB das nach- 
eilende Blatt 7B in das nachste gewunschte Ablagefach 
2 einlauft. Dazu mu3 das Stapien^ad 1 lediglich um einen 
entsprechenden Betrag kurzzeitig beschleunigt oder 

35 vorpositioniert werden. Umgekehrt, wenn der Abstand 
t'a zwischen den Biattern 7A und 7B der Gruppe von 
Biattern 7A, 7B groBer als der synchronisierte Abstand 
ta ist, muB das Staplerrad 1 lediglich um einen entspre- 
chenden Betrag abgebremst werden, um ein kollisions- 

40 freies Einiaufen des nacheilenden Blattes 7B in das 
nachste gewunschte Ablagefach zu erreichen. 
[0036] Anstatt das Staplerrad 1 vollstandig anzuhal- 
ten, kann dieses auch langsam weiterbewegt werden, 
so daB sich das Staplerrad 1 wahrend der Dauer des 

45 Einlaufens der Blatter 7A, 7B nur jeweils um einen 
Bruchteil des Ablagefaches 2 weiterbewegt. 
[0037] In Fig. 3 isl der Fall dargeslelll, da3 der Blatt- 
gutsensor 16 eine Gesamtiange t|_ des Blatts bzw. der 
Gruppe von Biattern 7A, 7B, 7C enniltelt, die uber der 

50 Normiange tL liegt. Zum Zeitpunkt, wenn die Annahe- 
rung des vorauseilenden Blattes 7A durch den Nahe- 
rungssensor 6 gemeldet wird, steht somit bereits fest, 
daB eine MaBnahme ergriffen werden muB, die ein Ein- 
iaufen einer Gruppe von sich uberlappenden Biattern 

55 7A, 7B, ... getroffen werden muB. 

[0038] Diese MaBnahme kann wiederum darin beste- 
hen, das Staplerrad 1 anzuhalten oder mit geringer Ge- 
schwindigkeit weiterzubewegen, bis alle Blatter dieser 
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Gmppe von Blattern In demselben Ablagefach 2 aufge- 
nommen sind, d. h. bis der Blattgutsensor 1 6 elnen Ab- 
stand t'a zwischen 2 auf einanderfolgenden Blattern mel- 
det, der groBer oder gleich dem synchronislerten Ab- 
stand tg ist. MIt anderen Worten, wenn auf die Blatter 5 
7A, 7B, 7C ein weiteres Blatt folgt, dessen Abstand t^ 
vergleichsweise gering Ist, werden MaBnahmen zur Be- 
elnf lussung des Staplerrads ergriffen. wie sie inn Zusam- 
menhang mit Fig. 2 beschrieben wurden. 
[0039] Fig. 4 zeigt einen Fall, in welchem der Blattgut- io 
sensor 16 (zumindest auch) als Dickensensor ausge- 
fuhrt ist. D. h., der Blattgutsensor 1 6 stellt aufgrund der 
tatsachlich ermlttelten Dicke d' des Blattguts fest, ob ei- 
ne unzulSssige Abweichung zur vorgegebenen Blatt- 
gutdicke dp vorliegt, und schlieBt im posltiven Fall auf is 
eine Gruppe von einander uberiappenden Blattern 7A, 
7B. Als MaBnahme hierauf kommen die selben 
MaBnahmen in Betracht, wIe sle im Zusammenhang mit 
Fig. 3 eriaulert wurden, wo ebenfalls einander uberlap- 
pende Blatter (allerdings aufgrund der Ermlttlung der 20 
Gesamtlange t'Jermlttelt wurden. 
[0040] Der als Dickensensor ausgebildete Blattgut- 
sensor 16 kann ebenfalls als Lichtschranke ausgebildet 
sein, wobei jedoch die Intensitat des durch das Blattgut 
hindurchscheinenden Lichts gemessen wird. Dadurch 25 
lassen sich mit einem einzlgen Sensor sowohl die Vor- 
derkante des vorausellenden Biatts 7A (einfache Lfcht- 
schranke) als auch die Vorderkante des nachfolgenden 
Biatts 7B und die hintere Kante des vorausellenden 
Biatts 7A (Intensitatsmessung) nach ihrer exakten Lage 30 
ermitteln. Dadurch wird es moglich, das Staplerrad 1 un- 
ter Berucksichtigung der Blattguttransportgeschwindig- 
keit derart zu beschleunlgen, daB die Blatter 7A und 7B 
in separate Ablagefacher 2 einlaufen. D. h., auch bei 
dieser speziellen Ausfuhrungsform Ist die Information 35 
uber die Blattguttransportgeschwindlgkeit von Interes- 
se, die beispielsweise mittels dem Geschwindigkeits- 
sensor 1 7 ermitteit werden kann, Indem die Rotations- 
geschwindigkeit eines Transportlaufrads festgestellt 
wird. 40 
[0041] Auf den Nahrungssensor 6 kann auch verzich- 
tet werden, daerlediglich die Information zur Verfugung 
stellt, daB sich Blattgut 7 dem Staplerrad 1 nahert, urn 
noch rechtzeitig vor Einlaufen des Blattguts in ein Abla- 
gefach 2 die notwendigen MaBnahmen zur Beeinflus- 45 
sung der KInematik des Staplerrads 1 treffen zu k6nnen. 
Islaber die Blatlgultransportgeschwindigkeit, beispiels- 
weise durch den Geschwindigkeitssensor 1 7, bekannt, 
so reicht der Blattgutsensor 16 zur Ermlttlung des Zeit- 
punktes, an welchem das Blattgut auf das Staplerrad 1 so 
treffen wird, aus. Denn dieser Zeitpunkt ergibt sich in 
einfacher Weise aus dem Quotienten des Blattgutsen- 
sorabstands zur ermittelten Transportgeschwindigkeit. 
[0042] Die Berucksichtigung der Transportgeschwin- 
digkeit bei der Bestimmung der EinfluBmaBnahmen auf 55 
die Kinematik des Staplerrades kann vorteilhaft auch 
dazu genutzt werden, den Bewegungsablauf des Stap- 
lerrads an die bis zum Einlaufen des nachstfolgenden 



Blatis verfugbare Zeit so anzupassen, daB der Positio- 
niervorgang des Staplerrads bis zum Ankommen des 
nachstfolgenden Blattes gerade abgeschlossen ist. 
[0043] Der Spiralfachstapler gemaB Fig. 1 sieht als 
weitere zusatzliche oder separate MaBnahme vor, daB 
das Transportsystem 5 ein Transportstreckensegment 
12A: 12B besitzt, dessen Transportgeschwindigkeit be- 
einfluBbarist. Je nachdem, welche Anordnung der Blat- 
ter 7A, 7B einer Gruppe von Blattern 7A, 7B von dem 
Blattgutsensor 16 ermitteit wird, wird die Geschwindig- 
keit des Transportstreckensegments 12A, 12B gesteu- 
ert. Lucken innerhalb von Gruppen von Blattern lassen 
sich auf den synchronislerten Abstand variieren und 
uberlappende Blatter lassen sich auseinanderzlehen. 
Dadurch wird ein Abstapein von einem Blatt je Ablage- 
fach haufiger moglich. 

[0044] Als weitere zusatzliche oder separate 
MaBnahme Ist In Fig. 1 ein RegelflngerS dargestellt, der 
in Richtung des Pfeils 9 senkrechl von oben auf das 
transportierte Blattgut einwirkt und mit dem es daher 
moglich ist, das Blattgut relativ zur Transportrichtung 
nach unten zu drucken, um beispielsweise im Fall rasch 
aufeinanderfolgender Blatter das nacheilende Blatt 7B 
zum nachsten gewunschten Ablagefach 2 abzulenken, 
auch wenn dieses Ablagefach zu diesem Zeitpunkt die 
eigentliche Einlaufposition noch nicht erreicht hat. 
[0045] Mit Hilfe der beiden letztgenannten MaBnah- 
men, d. h. derindividuellen Steuerung derBlattguttrans- 
portgeschwindigkeit in einem Transportstrekkenseg- 
ment und/oder dem Ablenken des Blattguts an der 
Ubergabestelle zum Staplerrad 1 mittels eines oder 
mehrerer Regelfinger 8, ist es auch moglich, den Blatt- 
guteinlauf in die Ablagefacher 2 des Staplerrades 1 zu 
steuern, ohne daB notwendigerweise die Kinematik des 
Staplerrades beeinfluBt werden muB, In beiden Fallen 
ist es aber von Vorteii, die jeweilige MaBnahme auf- 
grund von Informationen zu treffen, die aus einer Grup- 
pe von Blattern 7A, 7B, ... abgeleitet werden, damlteine 
vorausschauende Beeinflussung des Systems moglich 
ist. 

[0046] Es ist offensichtlich. daB von der beschriebe- 
nen Steuerung des Einlaufs von Blattgut in eine 
Stapleinrichtung durch die Auswertung einer Gruppe 
von mindestens zwei Blattern immer dann abgewichen 
werden muB, wenn nicht mindestens zwei Blatter fur die 
Auswertung vorllegen, wie dies beispielsweise fur den 
Einlauf des ersten Biatts der Fall ist. 
[0047] Die Erflndung ermoglicht es nicht nur, bei auf- 
tretenden UnregelmaBigkeiten von einem synchroni- 
sierten Betrieb auf eine individuelle BlattfluBsteuerung 
umzustellen, sondern ist insbesondere auch dazu ge- 
eignet, stSndig im Modus der indivlduellen 
BlattfluBsteuerung zu arbelten, wenn beispielsweise 
Blattgut unterschiedlichsten Formats abgestapelt wer- 
den muB. 

[0048] Ebenso ist es moglteh. das Blattgut im Trans- 
portsystem und/oder im Spiralfachstapler sowohl ent- 
lang seiner langen Seite als auch entlang seiner kurzen 
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Seite 2u tranportieren und/oder abzulegen. 
[0049] Weiterhin ist es moglich. daB der Stapler nach 
einem Konzept aufgebaut ist, welches vom beschriebe- 
nen Spiralfachstapler abweicht, bei denen das Blattgut 
aber dennoch zu definierten Zeitpunkten an den Stapler 
ubergeben werden mu3, um sicheres und gutes Able- 
gen im Stapler zu gewahrleisten. Ein derartiger Stapler 
kann beispielsweise eine rotlerende Trommel aufwel- 
sen, diean ihrerOberflSche in gewissen Abstanden 6ff- 
nungen aufweist, die mil einem Unterdruck beauf- 
schlagt sind. Andere periodisch, kontinuierlich oder In- 
termittlerend betriebene Stapleinrichtungen, die bei- 
spielsweise als Patscher ausgebildet sein konnen, sind 
ebenso molgich, wenn wie bei rotlerenden Staplern 
Aussagen uberdie Zettpunktegemacht werden konnen, 
zu denen das Blattgut von den Stapleinrichtungen auf- 
genommen wird, um die beschriebene Steuerung zu er- 
moglichen. 



Patentanspruche 

1 . Verfahren zur Steuerung des EInlaufs von Blattgut 
(7), in einen Stapler (1 , 2), insbesondere in Ablage- 
facher (2) eines kontinuierlich oder intermittierend 
rotierenden Staplerrades (1 ), bei dem das Vorhan- 
densein von Blattgut In einem definierten Abstand 
vor dem Stapler (1. 2) sensorisch erlaBt wird und 
ausgewertet wird und die Kinematik des Staplers 
(1 , 2) abhangig vom Auswerteergebnis so beein- 
fluBt wird, dadurch gekennzeichnet, daB beim 
Auswerten eineGmppe von mindestens zwei Slat- 
tern (7A. 7B. 70) des Blattguts (7) berucksichtigt 
wird und die Kinematik des Staplers (1 , 2) abhangig 
von dem Auswerteergebnis fur diese Gruppe von 
Blattern (7A, 7B, 70) beelnfluBt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB von einer synchronisrerten Einlauf- 
steuerung, bei der die Blattgutgeschwindigkeltin ei- 
nem definierten Verhaltnis zur Rotationsgeschwin- 
digkeit des Staplerrads (1) steht, auf eine indivldu- 
elle BlattfluBsteuerung umgeschaltet wird, be! der 
die Kinematik des Staplerrades (1) fur jedes Blatt 
Oder jede Gruppe von Bianern (7A, 7B, 70) indivi- 
duell gesteuert wird, wenn das Auswerteergebnis 
fiir die Gruppe von Blattern UnregelmaBigkeilen im 
BlattfluB erkennen laBt. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, da8 das sensorische Erfassen des 
Blattguts (7) in einem Abstand vor dem Staplerrad 
(1) erfolgt, der groBer ist, als die Lange oder Breite 
des groBten zu stapelnden Blatts. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, daS das sensorische Er- 
fassen des Blattguts (7) zur Emiittlung des Abstan- 



des (ta') zwischen zwei aufeinanderfolgenden Blat- 
tern (7A, 7B) dient. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
5 zetchnet, daB das Staplerrad (1) abgebremst oder 

angehalten wird oder mit sehr geringer Geschwin- 
digkeit rotiert, wenn der Abstand (ta') kleiner ist als 
ein vorgegebener Abstand (ta). so daB beide Blatter 
(7A, 7B) in ein gemeinsames Ablagefach (2) einlau- 
10 fen. 

6. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Staplerrad (1 ) beschleunigt wird, 
wenn der Abstand (ta') kleiner ist als ein vorgege- 

15 bener Abstand (ta), so daB beide Blatter {7A, 7B) In 
getrennte Ablagefacher (2) eintaufen. 

7. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB das sensorische Er- 

20 fassen des Blattguts (7) zur Ermittlung der Gesamt- 
lange (tL*) von sich uberlappenden Blattern (7A, 7B) 
dient. 

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
25 zeichnet, daB das Staplerrad (1 ) abgebremst oder 

angehalten wird oder mit sehr geringer Geschwin- 
dlgkeit rotiert, wenn die Gesamtlange (tf) groBer 
ist als eine vorgegebene Ldnge (tL), so daB alle 
Blatter (7A, 7B, 7C) der Gruppe von Blattern in ein 
30 gemeinsames Ablagefach (2) einlaufen. 

9. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Staplerrad (1 ) beschleunigt wird, 
wenn die Gesamtlange (tU) groBer ist als eine vor- 

35 gegebene Lange (tL), so daB alle oder einzelne 
Blatter {7A, 7B, 7C) der Gruppe von Blattern in ge- 
trennte Ablagefacher (2) einlaufen. 

10. Verfahren nach einem der AnsprQche 1 bis 9, da- 
40 durch gekennzeichnet, daB das sensorische Er- 
fassen des Blattguts (7) zur Ermittlung der Gesamt- 
dicke (d') von sich uberlappenden Blattern (7A, 7B) 
dient. 

45 11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Staplerrad (1 ) abgebremst oder 
angehalten wird oder mil sehr geringer Geschwin- 
digkeit rotiert, wenn die Gesamtdicke (d') groBer ist 
als eine vorgegebene Mindestdicke d, so daB beide 

so Blatter (7A, 7B) in ein gemeinsames Ablagefach (2) 
einlaufen. 

12. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11, da- 
durch gekennzeichnet, daS die Blattgutgeschwin- 
55 digkeit bei der Beeinflussung der Rotalionsge- 
schwindigkeit des Staplerrads (1) derart beruck- 
sichtigt wird, daB das Einlaufen eines Blatts oder 
einer Gruppe von Blattern In ein Ablagefach (2) ge- 
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rade abgeschlossen ist, bevor das nachste Blatt 
Oder die nachste Gruppe von Slattern in das nachst- 
folgende Ablagefach (2) einlaufen. 

13. Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 12, da- 5 
durch gekennzeichnet, daf3 das Staplerrad (1 ) bei 
synchronisierter EInlaufsteuerung mit einer Syn- 
chrongeschwindigkeit Vs = r^ /np rotiert, wobei r^ 
die Nennvereinzlerrate in Slattern pro Minute und 

np die Anzahi der Ablagefacher pro Umdrehung des io 
Staplerrads bezeichnen. 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 12, da- 
. durch gekennzeichnet, daB das Staplerrad (1 ) bei 

synchronisierter EInlaufsteuerung mit einem ganz- is 
zahligen Vielfachen der Synchrongeschwindigkeit 
• Vg = r^g / np rotiert, wobel die IVIennvereinzlen'ate 
In Biattern pro Minute und np die Anzahi der Abla- 
gefacher pro Umdrehung des Staplerrads bezeich- 
nen. 20 

15. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 14, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Blattgutgeschwin- 
digkeit in mindestens einem Teilbereich (12a) der 
Blattguttransportstrecke abhangig vom Auswerte- 2s 
ergebnis beeinfluSt wird. 

16. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 15, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Biattgut (7) un- 
mittelbar vor dem Einlaufen in ein Ablagefach (5) 30 
des Staplerrads (1 ) mittels eines oder mehrerer Re- 
gelfinger (8) abhangig vom Auswerteergebnis 
senkrecht zur Blattguttransporlrichtung abgelenkt 
wird, um den Eingabepunkt (15)zu beeinflussen, in 
welchem das Biattgut (7) in das Ablagefach (5) ein- 3S 
lauft. 

17. Blattgutstapelvorrichtung, insbesondere Spiral- 

fachstapler, umfassend: 

40 

eine Stapeleinrichtung (1 ) zum Aufnehmen von 
Biattgut (7) in Fomn von einzelnen Slattern oder 
einer Gruppe von Slattern (7A, 7B, 7C) und mit 
einem periodischen, kontinuierlichen oder in- 
temilttlerenden Antrleb, 45 
ein Transportsystenn (5) zum Zufuhren von 
Biattgut (7) zur Slaplelnrichlung (1), 
elnen Blattgutsensor (16) zum Erfassen des 
Vorhandenselns von Biattgut (7) im Transport- 
system in einem definierten Abstand zur so 
Stapleeinrichtung (1), 

eine Auswerteeinrlchtung (18) zum Auswerten 
der Blattgutsensordaten und 
eine Steuerungseinrichtung (18) zum Beein- 
flussen der Kinemattk des Antriebs der 55 
Stapleinrichtung (1) abhangig vom Auswerte- 
ergebnis. dadurch gekennzeichnet, daB in Je- 
dem Auswerteergebnis Blattgutsensordaten 



einer Gruppe von mindestens zwei Slattern 
(7A. 7B, 7C) berucksichtigt sind. 

18. Blattgutstapelvorrichtung nach Anspruch 17. da- 
durch gekennzeichnet, daB der Abstand zur 
Stapleinrichtung (1) groBer ist als die Lange Oder 
Breite des groOten zu stapelnden Blatts. 

19. Blattgutstapelvorrichtung nach Anspruch 17 oder 
18, dadurch gekennzeichnet, daB der Blattgut- 
sensor (16) als Lichtschranke ausgefuhrt ist. 

20. Blattgutstapelvorrichtung nach einem der Ansprii- 
che 17 bis 19. dadurch gekennzeichnet, daB ein 
Transportgeschwindigkeitssensor (1 7) vorgesehen 
ist. 

21. Blattgutstapelvorrichtung nach einem der Ansprii- 
che 17 bis 20, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Blattgutsensor (16) ein Blattgutdlckensensor ist. 

22. Blattgutstapelvorrichtung nach einem der Ansprii- 
che 1 7 bis 21 , dadurch gekennzeichnet, daB zwi- 
schen dem Blattgutsensor (1 6) und der Staplein- 
richtung (1) ein Naherungssensor (6) vorgesehen 
ist. 

23. Blattgutstapelvorrichtung nach einem der Ansprii- 
che 1 7 bis 22, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Transportsystem (5) mindestens ein Transport- 
streckensegment (12a, 12b) besitzt, dessen Trans- 
portgeschwlndigkeit abhangig vom Auswerteer- 
gebnis beeinfluBbar ist. 

24. Blattgutstapelvorrichtung nach einem der Ansprii- 
che 17 bis 23, dadurch gekennzeichnet, daB ein 
Oder mehrere Regelflnger (8) vorgesehen sind, die 
abhangig vom Auswerteergebnis das Biattgut (7) 
unmittelbar vordem Einlaufen in ein Ablagefach (2) 
der Stapleinrichtung (1) senkrecht zur Blattgut- 
transportrlchtung ablenken. 
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